




























































































































































































































































































































































 Seaglider10) （図 3）はワシントン大学の























18 ヶ月、10,000km である 12)。2014 年に



























Spray15) は Scripps Oceanographic 
















2.5. Sea Explorer 
 SeaExplore (図７)は最近ヨーロッパで開発
された水中グライダーで、ACSA  社 、フラ
ン ス の IFREMER (Institut français de 
recherche pour l'exploitation de la mer)や




























ある。2016 年 7 月には東シナ海で着底状態で




図 8 Boomerang 
図７ SeaExplore 17) 
ACSA のパンフレットより 
図 9 Boomerang に搭載した ADCP により測
定した海水の流向・流速分布 








































図 13 SOTAB  
http://www.naoe.eng.osaka-u.ac.jp/~kato/p
roject/en/measures/01.html より 
図 14 長期定域観測用水中グライダー 
図 15 長期定域観測用水中グライダーの全
体配置図 
図 11 SOARER 













体配置図を図 14 と図 15 に示す。ピッチ角と
方向制御は内臓の電池を動かして姿勢を変え
ることに行っている。最大潜水深度は、当初





















































図 16 目標位置に向けた滑走実験の記録 
 
















































































































































図 20 大水深潜水実験記録 
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